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DAFTAR SINGKATAN 
 
DC : Direct Current 
RPM : Revolusi per menit 
rad/s : radian per detik 
ܬ  : Momen inersia rotor (ܭ݃.݉ଶ ݏଶ⁄ ) 
ܾ  : Ratio redaman dari sistem mekanis (ܰ݉ݏ) 
ܴ : Electric resistance (݋݄݉) 
ܮ : Electric inductance (mܪ) 
ܸ : Sumber tegangan input (ܸ) 
݅ : Arus armature (ܣ) 
ܭ௧ : Konstanta armature 
ܭ௘ : Konstanta motor 
ܭ : Konstanta 
ߠሶሺݐሻ : Output kecepatan (ݎܽ݀ ݏ݁ܿ⁄ ) 
ܲሺݏሻ ൌ ఏሶ ሺ௦ሻ௏ሺ௦ሻ: fungsi alih motor DC ቀ
௥௔ௗ/௦௘௖
௩௢௟௧ ቁ 
ܵܵܧ : jumlah kesalahan kuadrat (summation of square error) 
ܵܵܶ : total jumlah kuadrat (total sum of square) 
ܴܯܵܧ : akar rata-rata kesalahan kuadrat (root mean squared error) 
ܦܱܨ : derajat kebebasan (degree of freedom) 
ݓ௜ : elemen ke-i dari bobot 
ݕ௜ : elemen ke-i dari y 
௜݂ : elemen ke-i dari best fit 
ӯ : rata-rata dari y 
ܵܵܶ ൌ 	ܴܵܵ ൅ ܵܵܧ  
ܴ	ܵݍݑܽݎ݁: perbandingan antara SSR (sum of squares of the regression) dan 
SST (total sum of square) 
Error  = nilai setpoint (nilai yang diinginkan) – nilai output 
Δerror  = nilai error saat (t) – nilai error saat (t-1) 
NB = Negatif Besar 
NK = Negatif Kecil 
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Z = Zero 
PK = Positif Kecil 
PB = Positif Besar 
LK = Lebih Kecil 
K = Kecil 
S = Sedang 
B = Besar 
LB = Lebih Besar 
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